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１） 制御系が単純である：比例ゲイン、積分時間，微分時間の 3 種のパラメータの値
を決めるだけで良い。











































































































 外乱ｄから出力ｙへの伝達関数 )(sGd は、PID の伝達関数を )(sK 、プラントの伝達関数
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【課題】「外乱から出力への伝達関数 )(sGd が希望する伝達関数 )(sGm となるように、PID
制御系のパラメータをチューニングする。」 
 
３．２ 外乱応答指定PI 制御 
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)10(/ dy peak=h  
とすれば、以下の関係が得られる。 
)11(ehtd =  
このηは外乱に対する出力の振幅比であり、この値が設計パラメータとなる。 


























































である。さらに、(17)から得られるτを と0t して、これを用いて、(12),(13)より 








































C ++=  
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 制御系設計は、まず外乱応答を希望する応答にするための DI TTK ,, を設定し、そ
の後、目標値応答を希望の応答になるよう、フィードフォワード補償回路 )(sC を決定する。 
 外乱応答は、PIDの場合と同じとなるから、先に設定した DIC TTK ,, となる。フィードフ





































































































































































































 GHPのモデルは、無駄時間を含む 1 次遅れ系として下記の伝達特性で近似できる。 
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 ３章で述べた外乱応答指定２自由度 IPD制御を 4.1 で示したガスヒートポンプの動特性
モデルに適用して、制御系を設計する。 
 表4.1には、ηを変えたときの IPDのパラメータの設定値を示す。また、表 4.2には、
目標値入力を変えたときのフィードフォワード補償器の伝達関数を示す。 
 η=5.25とした時の外乱応答(8.1step外乱)と目標値応答（50rpm）を図 4.1と図 4.2 に示
す。これより良好な制御が行われていることが分かる。 
 
   表4.1 IPD 制御系パラメータ設定値 
η Kｃ TI TD 
 (step/rpm)    (sec)    (sec) 
0.2 4.34 0.257 0.0575 
0.5 1.61 0.349 0.0854 
1 0.748 0.476 0.103 
  
   表4.2 フィードフォワード補償器 




加速度  0.197s+1.72 
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        図4.1 外乱応答（外乱8.1step） 
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